
INSTITUT 
NATIONAL DE 
LA PROPRIETE 
INDUSTRIELLE 



BREVET D' INVENTION 



CERTIFICAT D'UTILITE - CERTIFICAT D'ADDITION 

I 

COPIE ©FF1C1ELLE 

Le Directeur general de I'lnstitut national de la propriete 
industrielle certifie que le document ci-annexe est la copie 
certifiee conforme d'une demande de titre de propriete 
industrielle deposee a I'lnstitut. 

Fait a Paris, le 13 EEO003 



Pour le Directeur general de I'lnstitut 
national de la propriete industrielle 
Le Chef du Departement des brevets 




INDUSTRIELLE www.tnpi.fr 



DB 267/141102 



ETABLISSEMENT PUBLIC NATIONAL CREE PAR LA LOI N" 51-444 DU 19 AVRIL 1951 



THIS PAGE BLANK (MSPTO) 




1 er depot Modif iee le 09/1 2/02 

BREVET D'INVENTION 



IK8TUUT 
NATIONAL. D E 
LAPflOrtHETE 
IHDUSIRICLLf 



26 bis, rue de Saint Petersbourg 
75800 Paris Cedex 08 

Telephone : 33 (!) 53 04 53 04 Telecopie : 33 (1) 42 94 86 54 




Reserve a I1NPI > 



CERT8FSCAT D'UTILITE 

Code de la propriete intellectueile - Uvre VI 

REQUETE EN DELIVRANCE 
page 1/2 

Cet imprime est a remplir lisiblement a I'encre noire 



N° 11354-03 



km 



REMISE DES PIECES 
DATE 



LIEU 



28 NOV 2002 



75 IN PI PARIS B 

N* D'ENREGISTREMENT 
NATIONAL ATTRIBUE PAR L'INPI 
DATE DE DEPOT ATTRIBUTE ' 
PAR LINPI 



02 14994 
2 8 MOV. 2002 



V s references pour ce dossier 

fjhai/tafij) 240186 D20763 JRC 



| NOM ET ADRESSE DU DEMANDEUR OU DU MANDATA1RE 
A QUI LA CORRESPONDANCE DOIT ETRE ADRESSEE 

Cabinet REGIMBEAU 
20, rue de Chazelles 
75847 PARTS CEDEX 17 
FRANCE 



C nfirmation d'un depot par telecopie 



Demande de brevet 



Demande de certiftcat d'utiltte 



Demande divisionnaire 

Demande de bremi '//////We 

ou demand? de < ir//Jka/d/d///ie /////ude 

Transformation d'une demande de 
brevet europeen Demande de hre/ viimi/a/e 



□ N° attribue par 1'lNPl a la telecopie 



□ 



□ 

N° 
□ 



Date L 
Date L 



Date 



\ \ \ \ 



jj 



gj TITRE DE ^INVENTION (200 caractdres ou espaces maximum) 

PROCEDE DE TRAITEMENT DTNFORMATIONS DE COMMANDE TRANSM3SES PAR UN PERIPHERIQUE DE 
MANIPULATION DTMAGES DE MODELISATION 3D ET INSTALLATION POUR LA VISUALISATION 
D'IMAGES MEDICALES EN SALLE D'INTERVENTION ET/OU D'EXAMEN METTANT EN OEUVRE CE 
PROCEDE 



DECLARATION DE PRIORITE 
OU REQUETE DU BENEFICE DE 
LA DATE DE DEPOT D'UNE 
DEMANDE ANTER1EURE FRANQAISE 



DEMANDEUR (Cochez iUmetdes 2 cases) 
Nom 

ou denomination sociaie 

Prenoms 
Forme juridique 
N° SIREN 
Code APE-NAF 



Domicile 
ou 

siege 



Rue 



Code postal et ville 



Pays 
Nationality 

N° de telephone (fm/d/a///) 
Adresse electron i que ffaadkd/fj 



Pays ou organisation 
Date 1 1 I 



Pays ou organisation 
Date I I I 



N° 



Pays ou organisation 

Date | i l l N° 

□ S'il y a d'autres priorites, cochez (a case et utilisez I'imprime «Sufte» 



;^.:-^n Personrie physique ; :.y; k £% 



GE MEDICAL SYSTEMS SA 



SOCIETE ANONYME 



283, rue de la Miniere, 
7 83 5 0 BUG 



J 



FRANCE. 
Franchise 



N° de telecopie (fac/d/a//f) 



j'jl_y a plus d'un demandeur, c chez la case et utilisez 1'imprtme «Su?te» 

Remplir imperativement la 2* °* page 



IN 5 ! 



■ JNSTITUT 
NATIONAL OE 
IA PROPHIETE 
INDUS TR IELLC 

26 bis, rue de Saint Petersbourg 
75800 Paris Cedex 03 

Telephone : 33 (1) 53 04 53 04 Telecopie : 33 fl) 42 94 86 54 



REMISE DES PIECES 
DATE 

I LIEU 



H Reserve a I'INPI ) 



regue ie 09/12/02 

BREVET D'INVENTION 

CERTIFICAT D UTILITE 

Code de la propriety intellectuelle - Livre VI 

REQUETE EN DELIVRANCE 
page 1/2 

Cet imprime est a remplir lisiblement a I'encre noire 




N" 11354*03 



BUI 



|n*d-enregistrement ^3 A 1 (O (O I j 

NATIONAL ATTRIBU£ PAR LINP) V S ' H ^> ' M 

DATE DE DEPOT ATTRIBUTE 
PAR L'INPI 



Vos references pour ce dossier 

\(facultati/) 240186 D20763 JRC 



Confirmation d'un depot par telecopie 



11 Ni^iiPF nr rtfekii^.^ 



Demande de brevet 



Demande de certificat d'utilite 



Demande divisionnaire 

Demande brevet * initiate 
ou demande de certificat 'd'utiiite initiate 



Transformation d'une demande de 
brevet europeen Demande de brevet initiate 



08 540 W / 210502 



I NOM ET ADRESSE DU DEMANDEUR OU DU MANDATAIRE 
A QUI LA CORRESPONDANCE DOIT ETRE ADRESSEE 

Cabinet REGIMBEAU 
20, rue de Chazelles 
75847 PARIS CEDEX 17 
FRANCE 



□ N° attribue par I'INPI a la telecopie 




□ 



□ 



Date I i 1 i I j | ■ j 
Date 1 i I i 1 i | | J 



Date 



-I Jl 



| TITRE DE L r INVENTION (200 caracteres ou espaces maximum) 

MEDICALES EN SALLE D 'INTERVENTION SEZSmSS 1 "" ' 



Q DECLARATION DE PRIORITE 
OU REQUETE DU BENEFICE DE 
LA DATE DE DEPOT D'UNE 
DEMANDE ANTERIEURE FRANQAISE 



Norn 

ou denomination sociale 



Prenoms 



Forme juridique 



N° SIREN 



Code APE-NAF 



Domicile 
ou 

siege 



Nationality 



Rue 



Code postal et ville 



Pays 



N° de telephone (facuttat0 



Adresse electronique (facuitaii/) 



Pays ou organisation 

Date I I I ■ j ■ j | 1 

Pays ou organisation 

Date 1. i I i I t i t | 



N° 



Pays ou organisation 

Date- l i I i [ j i | | N o 
□ S f l\ y a d'autres priorites, cochez la case et utilisez I'i 



imprime «Suit » 



GE MEDI CAL SY STEMS GLOBAL TECHNOLOGY COMPANY, LLC 



J i i » i 



1 I i i 1 



3000 North Grandview Blvd., Waukesha, Wisconsin 53138 



USA 



Americaine 



N° de telecopie (facuitat0 



□ S'il y a plus d'un d mande ur, coch z la case et utilisez Hmprim : "^Su^r 

Remplir imperativpmpnt i* 2 to ^pagg 




s 



BIKCT17UT 

NATIONAL Ot 

i_a *noj»ntEiE 

IKBUSTRttlLC 



1 er depot Modif iee le 09/1 2/02 

BREVET D'iMVEMTION 
CERTIFSCAT D'UTIUTE 



REQUETE m DELSVRANCE 
page 2/2 




H Reserve a HNpT} 



REfulSE DES PIECES 

DA E 28 NOV 2002 
75 INPI PARIS B 



02 14994 



N* O'ENREGISTREMEOT 

NATI ONAL ATTRIBUE PAR I'tKPt _ ^ ^ 



Nom 
Pre nom 

Cabinet ou Societe 



N °de pouvoir permanent et/ou 
de lien contractuei 



Adresse 



Rue 



Code postal et vilie 



Pays 

N° de telephone (/arattat//) 
N° de telecopie tjmwfoitif) 
Adresse electronique (fmuftattf) 



Les demandeurs et les inventeurs 
sont les memes personnes 



240186 JRC 
Cabinet REGIMBEAU 




20, rue de Chazelles 
75847 PARIS CEDEX 17 



01 44 29 35 00 
014429 35 99 




□ Oui 

£3 Non : Dans ce cas rempltr te formulaire de Designation d'inventeur(s) 



Etablissement immediat 
ou etablissement differe 



□ 



Paiement echelonne de la redevance 



Uniquement pour les personnes physiques effectuant elles-memes leur propre depot , 

□ Oui 

□ Non 



REDUCTION DU TAUX 
DES REDEVANCES 



Uniquement pour les personnes physiques 

□ Requise pour la premiere fois pour cette invention tjojtnhYun fin's tte uoa-impos/twi ) 

□ Obtenue anterieurement a ce depot pour cette invention (jn/wtre taw cop/e s/c 
tteasfon i/ at/Mission a ttjssisfaih 'egrafaite on /w/u/?/er >r> nyfrvm ej . 1 AG j ; , , | 



SEQUENCES DE NUCLEOTIDES 
ET/QU D'ACIDES AMINES 



□ Cochez la case si la description contient une iiste de sequences 



Le support electronique de donnees est joint 

La declaration de conformite de la Iiste de 
sequences sur support papier avec le 
support electronique de donnees est jointe 



□ 

□ 



Si vous avez utilise Pimprime «Sutte» y 
mdiquez le nombre de pages jointes 



ffj SIGNATURE DU DEMANDEUR 
OU DU MANDATAIRE 
(Nom et qualite du signataire) 




VISA DE LA PREFECTURE 
OU DE L'INPI 




La loi n°78-17 du 6 janvier 1978 relative a I'informatique, aux fichiers et aux liberies s'applique aux reponses faites a ce formulaire. 
Elle garantit un droit d'acces et de rectification pour les donnees vous concernant aupres de I'lNPI. 



IN 5 ! 



■ INSTITUT 
NATIONAL DE 
LA PROPRIETE 
INOUSTRtELLC 



regue le 09/12/02 

BREVET D'INVENTION 

CERTIFICAT D'UTILSTE 

REQUETE EN DELIVRANCE 

page 2/2 



■4 



BR2 



REMISE DES PIECES 
DATE 

LIEU 

N° D'ENREGISTREMENT 
NATIONAL ATTRIBUE PAR L'INPI 



{Reserve a HNPI \ 



□ r M AN D At A I RE (sV/J/a /m ) 



Nom 
Prenom 



DB 540 W / 210502 



Cabinet ou Societe 



Cabinet REGIMBEAU 



N °de pouvoir permanent et/ou 
de lien contractuel 



Adresse 



Rue 



20, rue de Chazelles 



Code postal et ville 



' 75847 PKRIS CEDEX 17 



Pays 



N° de telephone (facu/tatif) 



N° de telecopie (facu/tati/) 



01 44 29 35 00 



Adresse electronique (facu/tatif) 



Les demandeurs et les inventeurs 
sont les memes personnes 



01 44 29 35 99 



info@reRimbeau.fr 



Lesinventeurssonthebessairement^ ; , , : 

□ Oui 

SI Non : Dans ce cas remplir le formula ire de Designation d'inventeur(s) 



□ 



RAPPORT DE RECHERCHE • 



Etablissement immediat 
ou etablissement differe 



Uniquement pour una demahde de brevet {y compris division IT^h^ffmation) 



Palement echelonne de la redevance 

(en de/t.x versemetitsj 



REDUCTION DU TAUX 
DES REDEVANCES 



Q2 SEQUENCES DE NUCLEOTIDES 
ET/OU D'ACIDES AMINES 



Le support electronique de donnees est joint 

La declaration de conformite de la liste de 
sequences sur support papier avec le 
support electronique de donnees est jointe 



Si v us avez utilise I'imprime «Suite», 
indiquez le nombre de pages jointes 



03 SIGNATURE DU DEMANDEUR 
OU DU MAN DATA I RE 
(Nom et qualite du signataire) 



81 

□ 



Uniquement pour les personnes physiques effectuant elles-memes leur propre d pot 

□ Oui 

□ Non 



Uniquement pour les personnes physiques 

□ Requise pour la premiere fois pour cette invention Q^^r^^.^dgfij^impos^onJ 

□ Obtenue anterieurement a ce depot pour cette invention (joindre une copie de /a 
decision d'admission a /assistance gra/uite ou indiquer sa reference ): AG | L \ \ \ \ 



□ Cochez la case si la description contient une liste de sequences 



□ 
□ 



VISA DE LA PREFECTURE 
OU DE L'INPI 



La loi n°78-17 du 6 janvier 1978 relative a Tinformatique, aux fichiers et aux libertes s'applique aux reponses faites a ce formulaire 
tile garantit un droit d'acces et de rectification pour les donnees vous concernant aupres de I'lNPI. 



1er depot 



1 




PROCEDE DE TRAITEMENT P'iNFORMATIONS DE COMMANDE 
TRANSM1SES PAR UN PERIPHERIQUE DE MANIPULATION DMMAGES 
DE MODELISATION 3D ET INSTALLATION POUR LA VISUALISATION 
DMMAGES MED1CALES EN SALLE DMNTERVENTION ET/OU 



La presente invention est relative a un procede de traitement 
d'informations de cornmande transmises a des moyens de traitement par 
un peripherique de manipulation d'images de modelisation 3D. 



Elle concerne egalement une installation pour la visualisation 
d'images medicates en salle d'intervention ou d'examen mettant en oeuvre 
ce procede. 



Un tel peripherique comporte un element de prehension destine a 
etre saisi par I'utilisateur (tete de souris dans le cas d'une souris 3D ou 
20 encore manette de type « joystick »), et des moyens formant capteurs 
d'efforts et/ou de deplacements qui generent des informations de 
cornmande correspondant aux deplacements et/ou efforts appliques par 
I'utilisateur sur la tete de prehension. 

25 Ces informations de cornmande sont transmises aux moyens de 

traitement qui gerent la representation de la modelisation 3D qui est 
affichee sur un ecran et qui convertissent lesdites informations de 
cornmande en des mouvements donnes dans Tespace a ladite 
representation. 



P'EXAMEN METTANT EN CEUVRE CE PROCEDE 



10 



15 




30 
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II existe une demande de plus en plus importante pour que les 
radiologues ou chirurgiens puissent manipuler des images de 
moderation 3D directement au cours d'une intervention. 

5 Les peripheriques de manipulation d'images de moderation 3D 

connus a ce jour ne le permettent pas de maniere optimale. 

En particulier, ils ne permettent pas la souplesse de manipulation qui 
serait souhaitable lorsque Ton visualise des images pendant une operation 
10 chirurgicale, par exemple. 

Ainsi notamment, en salle d'examen ou d'intervention, le radiologue 
ou chirurgien se tient debout, ce qui est pour lui une position inconfortable 
et inhabituelle pour la manipulation d'un peripherique informatique et est 
15 susceptible de generer sur le peripherique un certain nombre de 
mouvements involontaires. 

Egalement, lorsque le peripherique est recouvert d'un drap sterile, 
les frictions de ce drap sur ledit peripherique peuvent entraTner des 
20 mouvements parasites. 

Par ailleurs, dans le cas d'un peripherique a plus de 3 degres de 
liberie, et notamment a 6 degres de liberte, il peut s'averer particulierement 
difficile pour le chirurgien ou radiologue d'effectuer des mouvements de 
25 translation ou des mouvements de rotation parfaitement controles, ce 
d'autant plus que de tels mouvements correspondent generalement a des 
mouvements ou efforts relativement proches sur le peripherique. 

^invention propose des solutions qui pallient ces inconvenients: 

30 

Elle propose notamment un procede de traitement d'informations de 
commande transmises par un peripherique de manipulation d'images de 
modelisation 3D, ledit peripherique comportant un element de prehension 
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manipule par un utilisateur et des moyens formant capteur qui detectent 
des efforts et/ou deplacements sur ledit element de prehension et generent, 
en fonction des efforts et/ou deplacements detectes, des informations de 
commande qui correspondent les unes a des composantes de translation 
5 ou de zoom, les autres a des composantes de rotation pour le mouvement 
a conferer a la representation dans I'espace de la moderation 3D, 
caracterisee en ce que dans un premier mode de fonctionnement, 
Tensemble des informations de commande est traitee pour modifier la 
representation affichee en lui conferant uniquement des mouvements de 
10 rotation dans I'espace et en ce que dans un deuxieme mode de 
fonctionnement, les informations de commande sont traitees pour modifier 
la representation affichee en lui conferant uniquement des mouvements de 
translation ou un effet de zoom. 

15 Un tel procede est avantageusement complete par les differehtes 

caracteristiques suivantes prises seules ou en combinaison : 

- on met en ceuvre sur les informations de commande un traitement 
pour le filtrage des composantes de rotation et/ou translation correspondant 
a des micro-mouvements ; 

20 - on combine au moins une composante de rotation et au moins^une 

composante de translation et en ce que la (ou les) composante(s) 
combinee(s) ainsi obtenue(s) est (sont) utilisee(s) comme composante(s) 
de rotation dans le premier mode de fonctionnement et comme 
composante(s) de translation dans le deuxieme mode de fonctionnement ; 

25 - une combinaison mise en ceuvre est une combinaison lineaire ; 

- on met en ceuvre sur les composantes combinees une 
comparaison destinee a mettre en evidence les petites composantes et en 
ce que en fonction du resultat de cette comparaison, on remplace la ou les 
composantes ainsi mises en evidence par une composante nulle ; 

30 - on remplace une composante combinee par une 

composante nulle lorsque ladite composante est inferieure a un ratio donne 
d'au moins une autre composante ; 
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- on remplace une composante combinee par une composante nulle 
lorsque ladite composante est inferieure a la moitie d'au moins une autre 
composante ; 

- dans le deuxieme mode de fonctionnement, on detecte, apres la 
5 mise en oeuvre du filtrage des micro-mouvements, si la composante de 

zoom est nulle ou non et en ce que, lorsque celle-ci est non nulle, les autres 
composantes sont remplacees par des composantes nulles. 

L'invention propose egalement un ensemble comportant un 
10 peripherique de manipulation d'images de modelisation 3D, au moins un 
ecran sur lequel lesdites images sont affichees, des moyens de traitement 
qui commandent I'affichage sur ledit ecran, ainsi que des moyens de liaison 
permettant audit peripherique de transmettre auxdits moyens de traitement 
des informations de commande, ledit peripherique comportant un element 
15 de prehension manipule par un utilisateur et des moyens formant capteur 
qui detectent des efforts et/ou deplacements sur ledit element de 
prehension et generent, en fonction des efforts et/ou deplacements 
detectes, des informations de commande qui correspondent les unes a des 
composantes de translation ou de zoom, les autres a des composantes de 
20 rotation pour le mouvement a conferer a la representation dans Pespace de 
la modelisation 3D, caracterisee en ce que les moyens de traitement 
comportent des moyens aptes a mettre en oeuvre !e procede precite 



Elle propose en outre une installation pour la visualisation d'images 
25 medicales, caracterise en ce qu'elle comporte un ensemble du type precite, 
le peripherique etant dispose en salle d'intervention et/ou d'examen. 

D'autres caracteristiques et avantages de l'invention ressortiront 
encore de la description qui suit, laquelle est purement illustrative et non 
30 limitative et doit etre lue en regard des figures annexees sur lesquelles : 
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la Figure 1 est une representation schematique d'un 
peripherique de manipulation damages et des moyens de 
traitement auquel il est associe ; 

5 - la Figure 2 illustre differentes etapes d'un traitement 

conforme a un mode de mise en oeuvre possible pour 
invention. 

La Figure 3 represente schematiquement une salle 
10 d'intervention et/ou d'examen qui comporte un peripherique 

de manipulation damages 3D. 

La Figure 1 illustre un peripherique 1 de manipulation d'images de 
modelisation 3D et des moyens de traitement 2 auxquels ledit peripherique 
15 est relie (par cable ou par une liaison RF par exemple). 

Ce peripherique 1 est en I'occurrence une souris 3D qui comporte 
une tete non representee qui est articulee sur un support selon 6 degree de 
liberte et des moyens 1a formant capteurs permettant de detecter les 
20 mouvements de la tete de prehension selon six composantes 
correspondant a ces six degres de liberte et de transmettre aux moyens de 
commande des informations de commande correspondant a ces six 
composantes. 

25 Ces informations de commande sont transcrites par les moyens de 

traitement 2 pour donner un mouvement correspondant a la representation 
de la modelisation 3D dont elle commande I'affichage sur un ecran. 

Un exemple de souris 3D de ce type a notamment ete decrit dans le 
30 brevet US 4 785 180. 

Le capteur de cette souris 3D est un capteur optoelectronique qui 
permet de detecter six composantes : trois composantes de translation 
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dans trois directions correspondant a trois axes perpendiculaires et trois 
composantes de rotation correspondant aux rotations autour de ces 3 axes. 

Dans la suite du present texte, ces informations de commande sont 
5 representees par 3 parametres de translation « x », «y» et «z» et 
3 parametres de rotation « A », « B » et « C ». 

Les 3 parametres de translation « x », « y » et « z » correspondent a 
Tamplitude des composantes du mouvement selon 3 axes perpendiculaires. 
10 Les 3 parametres de rotation « A », « B » et « C » correspondent a 
Tamplitude des composantes du mouvement de rotation autour de ces 
memes 3 axes. 

Ces 6 parametres sont transmis aux moyens de traitement qui 
15 mettent en oeuvre les etapes illustrees sur la Figure 2. 

Selon une premiere etape (etape I), les moyens de traitement 
mettent en oeuvre sur ces informations de commande un filtrage des micro 
mouvements. 

20 

Ce filtrage est par exemple un simple seuillage sur les parametres 
de translation et de rotation. 



On evite ainsi par exemple qu'un micro mouvement sur la souris ou 
25 plus generalement le peripherique, du au fait que I'operateur a bouge le 
drap sterile qui est dispose sur celle-ci ou du au fait que I'operateur a 
effleure la souris sans veritablement vouloir la commander, soit pris en 
compte. 



30 Dans une deuxieme etape (etape II), les informations de translation 

et de rotation sont fusionnees. 
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Notamment, par exemple, on determine une combinaison lineaire du 
parametre correspondant a la translation « x » et du parametre 
correspondant a la rotation « B », ainsi qiTune combinaison lineaire du 
parametre correspondant a ia translation « y » et du parametre 
5 correspondant a la rotation « A ». 

A titre d'exemple, les parametres « x » et « B » sont sommes et il en 
est de meme pour les parametres « y » et « A ». 

10 La rotation « C » et la translation « z » ne sont quant a elles pas 

fusionnees. 

Les moyens de traitement 2 imposent a I'utilisateur un choix entre un 
fonctionnement en mode « rotation » et un fonctionnement en mode 
15 « translation ». 

Les parametres resultant de I'etape de fusion sont alors utilises 
comme parametres de commande pour le mouvement de rotation, si Ton se *l * 

trouve dans le mode de fonctionnement « rotation » ou pour le mouvement I 
20 de translation, si Ton se trouve dans le mode de fonctionnement la 
« translation ». 

Dans la Figure 2, on a illustre le cas ou I'on utilise comme 
parametres de commande, dans le mode de fonctionnement « rotation », 
25 les parametres suivants : A' = A + y 

B' = B + x 
C* = C 

Dans le cas du mode de fonctionnement « translation », on utilise 
30 par exemple les nouveaux parametres de translation suivants : 

x' = B + x 
y' = A + x 
z' = z 
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On comprend ainsi que le mouvement de rotation ou de translation 
qui sera impose par I'utilisateur a la representation 3D qu'il manipule sera 
5 plus rapide et efficace : il prendra directement en compte pour un seul 
mouvement de rotation ou un seul mouvement de translation impose sur la 
representation de la moderation 3D la somme d'effets de translation et de 
rotation imposes physiquement par I'utilisateur sur le peripherique qu'il 
manipule. 

10 

Dans une troisieme etape (etape III), les parametres ou valeurs ainsi 
obtenus sont filtres pour eliminer les petites composantes de 
translation/rotation. 

15 Par exemple, on compare le parametre A' a la B72 ainsi qu'a C72. Si 

A' est inferieur a B72 ou a C72, le parametre A' est remplace par une valeur 
nulle. 

On supprime ainsi les composantes de rotation ou de translation qui 
20 sont negligeables ou petites par rapport aux autres composantes. 

Des tests de comparaison similaires sont mis en ceuvre sure les 
autres parametres (B'.C, x', y'). 

On notera qu'un tel filtrage des petites composantes permet plus 
facilement a I'utilisateur d'effectuer une rotation nette autour d'un axe qu'il 
choisit. 

Par ailleurs, on notera egalement que le traitement de filtrage 
propose a I'avantage de ne pas empecher des rotations (respectivement 
translations) complexes prenant en compte deux ou trois composantes de 
rotation (resp. translation) a la fois. 
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Bien entendu, des tests de filtrage ou de comparaison autres que 
ceux qui viennent d'etre decrits pour I'etape III sont egalement possibles. 

Lorsque le peripherique est utilise en mode de fonctionnement 
5 « translation », le mouvement selon I'axe « z » est interprets par les 
moyens de traitement comme une commande de zoom. 

Pour eviter que ce mouvement de zoom ne soit perturbe par des 
mouvements de translation parasites, on met en oeuvre un filtrage tel que 
10 des qu'il est detecte que la composante « z' » est differente de zero, les 
composantes « x' » et « y' » sont remplacees par des valeurs nulles. 

De cette fagon, on realise un mouvement de zoom non perturbe et 
parfaitement net. 

15 

On comprend que le dispositif qui vient d'etre decrits est 
particulierement adapte a une utilisation dans une installation permettant la 
visualisation d'images medicales en salle d'intervention et/ou d'examen . 

20 Avec une telle installation, le peripherique 1 est dispose en salle 

d'intervention et/ou d'examen. 

C'est ce qu'on a illustre sur la figure 3 sur laquelle on a represents 
une salle d'intervention et/ou d'examen 1 1 , et une salle annexe de controle 
25 12 dans laquelle est disposee Tunite de calcul qui constitue les moyens de 
traitement d'images 2. 

Cette unite 2 gere I'affichage damages 3D correspondant a des 
donnees qu'elle regoit d'un dispositif d'acquisition d'images medical (non 
30 represents) dispose dans la salle 1 (dispositif d'acquisition fluoroscopique 
du type a bras en C par exemple): 
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Plus precisement, I'unite 2 regoit des informations de commande du 
peripherique 1 qui est manipule par le chirurgien ou radiologue et qui est 
dispose dans la salle d'intervention et/ou d'examen 11, sur le cote d'une 
table 1 9 destinee a recevoir le patient. Cette unite 2 commande I'affichage 
5 d'images 3D sur des moniteurs de visualisation 14 et 15 disposes Tun 
(moniteur 14) dans ladite salle 11, I'autre (moniteur 15) dans la salle 
annexe de controle 12. Des cables relient ladite unite 2 au peripherique 1 et 
aux moniteurs 14 et 15. D'autres moyens pourraient bien entendu etre 
envisages (transmission RF par exemple). 

10 

La salle 11 d'intervention et/ou d'examen comporte en outre au 
moins deux autres moniteurs, references par 16 et 17, presentant des 
images complementaires eventuellement reliees a Timage du moniteur 15 a 
I'aide de I'unite 2 et en fonction destructions de commande transmises par 
15 le chirurgien ou radiologue via le peripherique 1 

On notera que le moniteur 14 de la salle 11 est un moniteur a ecran 
plat, ce qui permet de minimiser son encombrement. 

20 II est rapporte sur un mur de la salle 11, dans une zone de celle-ci 

qui permet d'eviter tout risque de collision avec le patient. 

Ce moniteur est par exemple dispose en face de la table d'operation, 
du cote oppose au peripherique 1. 

25 

II est par exemple dispose a gauche des moniteurs de fluoroscopie 
16, 17. et eventuellement si ce n'est pas possible ou s'il y a un risque de 
collision pour le patient, a droite de ceux-ci. 
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REVENDICATIONS 

1. Procede de traitement d'informations de commande transmises 
par un peripherique (1) de manipulation d'images de moderation 3D du 

5 type comportant un element de prehension manipule par un utilisateur et 
des moyens formant capteur qui detectent des efforts et/ou deplacements 
sur ledit element de prehension et generent, en fonction des efforts et/ou 
deplacements detectes, des informations de commande qui correspondent 
les unes a des composantes de translation ou de zoom, les autres a des 

10 composantes de rotation pour le mouvement a conferer a la representation 
dans I'espace de la moderation 3D, caracterisee en ce que dans un 
premier mode de fonctionnement, I'ensembie des informations de 
commande est traitee pour modifier la representation affichee en lui 
conferant uniquement des mouvements de rotation dans Tespace et en ce 

15 que dans un deuxieme mode de fonctionnement, les informations de 
commande sont traitees pour modifier la representation affichee en lui 
conferant uniquement des mouvements de translation ou un effet de zoom. 

2. Procede selon la revendication 1, caracterise en ce qu'on met en 
20 oeuvre sur les informations de commande un traitement pour le fiitrage des 

composantes de rotation et/ou translation correspondant a des micro- 
mouvements. 

3. Procede selon Tune des revendications 1 ou 2, caracterise en ce 
25 que Ton combine au moins une composante de rotation et au moins une 

composante de translation et en ce que la (ou les) composante(s) 
combinee(s) ainsi obtenue(s) est (ou sont) utilisee(s) comme 
composante(s) de rotation dans le premier mode de fonctionnement et 
comme composante(s) de translation dans le deuxieme mode de 
30 fonctionnement. 

4. Procede selon la revendication 3, caracterise en ce qu'une 
combinaison mise en ceuvre est une combinaison lineaire. 
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5. Procede selon Tune des revendications 3 ou 4, caracterise en ce 
qu'on met en ceuvre sur les composantes combinees une comparaison 
destinee a mettre en evidence les petites composantes et en ce que, en 
fonction du resultat de cette comparaison, on remplace la ou les 
composantes ainsi mises en evidence par une composante nulle. 

6. Procede selon la revendication 5, caracterise en ce qu'on 
remplace une composante combinee par une composante nulle lorsque 
ladite composante est inferieure a un ratio donne d'au moins une autre 
composante. 

7. Procede selon la revendication 6, caracterise en ce qu'on 
remplace une composante combinee par une composante nulle lorsque 
ladite composante est inferieure a la moitie d'au moins une autre 
composante. 

8. Procede selon la revendication 2 prise seule ou en combinaison 
avec Tune des revendications 3 et suivantes, caracterise en ce que, dans le 
deuxieme mode de fonctionnement, on detecte, apres la mise en oeuvre du 
filtrage des micro-mouvements, si la composante de zoom est nulle ou non 
et en ce que, lorsque celle-ci est non nulle, les autres composantes sont 
prises en compte sont remplacees par des composantes nulles. 



9. Ensemble comportant un peripherique (1) de manipulation 
d'images de modelisation 3D, au moins un ecran (14) sur lequel lesdites 
images sont affichees, des moyens de traitement (2) qui commandent 
I'affichage sur ledit ecran (14), ainsi que des moyens de liaison permettant 
audit peripherique (1) de transmettre auxdits moyens de traitement (2) des 
informations de commande (A, B, C, x, y, z), ledit peripherique (1) 
comportant un element de prehension manipule par un utilisateur et des 
moyens formant capteur qui detectent des efforts et/ou deplacements sur 
ledit element de prehension et generent, en fonction des efforts et/ou 
deplacements detectes, des informations de commande qui correspondent 
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les unes a des composantes de translation ou de zoom, ies autres a des 
composantes de rotation pour le rnouvement a conferer a la representation 
dans 1'espace de la moderation 3D, caracterisee en ce que les moyens de 
traitement (2) comportent des moyens aptes a mettre en oeuvre le precede 
selon Tune des revendications precedentes. 

10 Installation pour la visualisation d'images medicates, caracterise 
en ce qu'elle comporte un ensemble selon la revendication 9, le 
peripherique (1) etant dispose en salle d'intervention et/ou d'examen (11). 
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FILTRAGE 
MICRO-MOUVEMENTS 
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A' = A+y 
B' = B+x 
C' = C 



Si A'«_B' 
2 

ou A'^_C' 
2 

alors A'= 0 



J 



Si Z> 0 
alors x'= 0 
et y'= 0 
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